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Lift control for container hoist - has overload sensors addressed 
cyclically to supply processor installed on traverse 

VEB ORSTA-HYDRAULIK 18.12.86-DD-297864 

T06 X25 (16.03.88) B66c-13/38 
18.12.86 as 297864 (1524BD) 

The lifting frame for the container hoist is fitted with several sensors 
which monitor the lateral displacement, tilt and movement of the 
hoist. The sensors are linked to a control circuit and provide 
indication of uneven hoisting and of overloading. 

ADVANTAGE - Fail-safe hoist operation: improved safety, 
preventing collisions. (Dwg.Nol/1) 
N88-168271 
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Hebevorrichtung fur Krane 



(55) Lasttraverse, Umschlagsoptimierung, Sensoren, 
Prozessor, Oberlastsicherung, Horizontierun'g, 
Kollissionsschutz, Feinfahrtumschaltung 
(57) Die Erfindung bezieht sich auf eine Hebevorrichtung, 
die insbesondere fur den Containerumschlag mittels 
Schiffskranen, Bordwippkranen oder dgL geeignet ist und 
der Optimierung dieser Umschlagsprozesse im Hafen mit 
bordeigenen Mitteln dient. Nach der Erfindung verfugt eine 
Traverse neben an sich bekannten Sensoren zur 
Oberlastsicherung und Gewahrleistung einer horizontalen 
Lastposition uber weitere Gruppen von Sensoren mit zuf 
Hubrichtung annahernd parallel sowie schrag unter die 
Last gefuhrter Tastrichtung fur den Kollissionsschutz und 
die Feinfahrtumschaltung. Alle Sensoren unterliegen einer 
zyklischen Abfrage und ortlichen Vorverdichtung ihrer 
Informationen uber einen Prozessor, der auf der Traverse 
installiert ist und die Hubwerke signalentsprechend steuert. 
Fig. 1 
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Patentanspruch: 

1; «nt«rh 0 hI iCh i Un K 9 f \ Kra ? 9 ° d6r dgl ' vor2U 9sweise fur stapelfahige Lasten und mehrere, getrennt 
" SS??? H"bwerke, deren Hubseile an einer die Last aufnehmenden Traverse angreifen dTe mit 

7*nl I • S S ? t ! er , Un9 S ° Wie Mitte ' n ZUm Arretieren der Last und 2Ur Hubwerkssteuerung fGr eine 
standig hor.zontale Imposition ausgestattet ist, dadurch gekennzeichnet, daB die Traverse 5) 
Gruppen weiterer, vorzugsweise optisch arbeitender Sensoren (8; 9) mit zur Hubrichtuno 

^Z^PH U i^T T T' ,ChtUn9 (14) S0Wie Schr ^ 2Ur Hubrichtung unter d e 9 
. Lastabsetzflache (13) gefuhrter Tastrichtung (14) aufweist und da(5 alle Sensoren (1 • 7- 8- 9) einer 
. zykhschen Abfrage und ortlichen Vorverdichtung ihrer Informationen mittels eines an sich 
^ ArSSc : VOrz t ugs ^ e ' se auf der Traverse (5) angeordneten Processors (4) unterliegend das 
, v Arbeitsregime steuernd mit diesen in Verbindung stehen 

2 ' S SSI i K T e ° der d , g, : haCh AnSprUch 1 ' dadurch claS die Sensoren 

(8) mit im Hub- und Senksinne gefuhrter Tastrichtung (14) vorgesehen sind. 

Hierzu 1 Seite Zeichnungen 

Anwendungsgebiet der Erfindung 

IS^n"? b - U ' m 6ine ".1 bev ° rrichtu "9 fuf K ""«' insbesondere fur Schiffskrane, Bordwippkrane Oder dgl Die Erfinduno 
SSSZSZT* V °" SCh 'f flprozessen im Hafe " mi * "ordeigenen Mitteln. so auch imLsammen^rkan 2 ,Tei 
SrA^Tr ! n emer Las " raver8a ' Es ist abar ™» ™6glich. mit diesar Lasttraverse in einer vollautomat^h 

Charakteristik der bekannten technischen Ldsungen 

hl b f^ n - en bor 5 e .i9 e " en « e be«ugen sind ein oderzwei KranfQhrersowie eine Anzahl Einweiseran Deck und in den Decks 

EES t UsUnken " ,n,s des aktuellan Gew ichts zur Kranuberlastung mit Notabschaltung des HubwerkesVder zu dessen 
B es YhC, 9 „^ mm , en H We ' ,erhi " ka "" eS beim Ude ' Und E "« a <fcbetrieb von Containern oder ahnlichan Lasten zu 
Besc.had.gung des Ladegutes und der LukenSff nungen durch Kollisionen zwischen Last und Schiff kommen. Die 

™^h? St8nd Te c " ik S iT d b6reitS EinMlv0ffi< =htungen zur ErH6hung der Effektivitat und technischen Sicherheit 
vorgeschlagen worden. So smd durch die DE^S.2215905 und die DE-PS 2216257 Verfahren zur Erzie.ung eines horizontalen 

oeZlSe i«n!o ? n S t 930 !V eine8 ' uckans,a "e™9 vorgestellt. woan den beweglichen Auslegern bzw. Drehwerken 

welches m^LTd^^^TH " d Hafenwirt ** a ft 12/85 . Seite 620. ein Drehtr8gergerat fur KOhlschiffe beschrieben. 
hl Tl f 8 * e te ' d,e e,nen w e.tgehend automatischen Ablauf gewahrleisten sollen. Hier trifft als Nachteil 
meTsen kan VfcS . ^T" 8 Kaioberflache infol 9 a °<* Niveauunterschiedes Laderaum-ZKaioberfiachen 

dSS^£^S^ Automat* st.llgesetzt und ausschlieSlich auf Handsteuerung ubergegangen warden. Hinzu kommt, 
daS s.ch be. der Sch.ffsbe- und -entladung vom Kai zum Schiff durch die wechselnden Eintauchtiefen des Schiffskorpers beide 
^veaus laufend andern konnen. Lastkol.issionsschutz. Hubwerksuberlastschutz, automatische Brennschaltung in AbhVngigkeit 
der Entfernung vom Lastabsetzpunkt und von der Geschwindigkeit sind hier nicht in sinnreicher Anordnung vorhanden 



Ziel der Erfindung 



Das Ziel der Erfindung besteht darin, eine Hebevorrichtung zu schaffen, die auf ein oder mehrere an gleicher Last 
undVn^ d8B b ~'*~ Sehi «- "* b - dai 9enen Mitte.n ein optimaler Lade- 
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Dartegung des Wosens der Erfindung 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, mit einer derartigen Hebevorrichtung die Last automaton in horizontal^ 
halten, Seitenkollissionsschutz zur Gewahrleistung, die Last zu wiegen und in bezug auf die zulass.ge Tragkraft de Hubwe, 
eine Freigabe oder Sperrung zu signalisieren sowie den Abstand zum Lastabsetzpunkt kurz vor der erforderhchen Umscna 
auf Feinfahrt in Abhangigkeit von der Hubwerksgeschwindigkeit zu erfassen und fur ein optimales Hubwerksfahrregirrte 

Erfindun^emaft wird diese Aufgabe dadurch gelost, daS eine Lasttraverse z. B. fur Containerumschlag mit Sensoren b* 

wird die MeBwerte der Sensoren durch einen ebenfalls auf der Traverse befindlichen Prozessor zyklisch abgefragt sowie < 

unzu'lassige Grenzwerte gepruft werden und Steuersignale zur Kransteuerung besonders zur Hubwerksteuerung ubertrag 

werden. Aufcerdem werden die Lasten gezahlt und der Betrag des Gewichts pro Last digital zum bordeigenen Rechner u. a 

Gewahrleistung der SchiffsstabilitatGbertragen. t 

Dabei bestehen die besonderen Merkmale der Erfindung darin, daS neben den an sich bekannten und sensonsch aufgeba 

Einrichtungen zur Oberlastsicherung und Horizontalhaltung der Last im AuGenbereich der Traverse Gruppen weiterer, 

vorzugsweise optisch arbeitender Sensoren fur den Kollisionsschutz und zur Feinfahrtsteuerung vorgesehen sind 

Die Tastrichtung dieser Sensoren ist parallel zur Hubrichtung bzw. schrag zur Hubrichtung unter die Lastabsetzflachogefu 

Alle Signale der auf der Traverse befindlichen Sensoren unterliegen neben der zyklischen- Abfrage auch der unmittelbarer 

drtlichen Vorverdichtung, da der Prozessor vorzugsweise direkt auf der Traverse angeordnet ist. 



Ausfuhrungsbeispiel 

Die Erfindung wird nachstehend an einem Ausfuhrungsbeispiel naher erlautert. In der Zeichnung zeigen: 

Fig. 1 : die erfindungsgemaBe Lasttraverse in einer Seitenansicht mit angeschlagener Last, 
Fig. 2: eine Draufsicht nach Fig. 1. 

Nach dem erfindungsgemaS einhaltenden Arbeitsr.egime wird zuerst durch belastungsabh&ngig arbeitende Sensoren 1 ; 
Anschlagpunkten der Hubwerkseile 2 die Last 3 gewogen und vom Prozessor 4 mit den vorher gespeicherten zulassigen W 
fOr Ausleger und Hubwerksbelastung verglichen. Da fur die Kranstabilitat auBer der maximalen Hubwerksbelastung aucl 
Auslegerwinkel erf aSt werden muB, Obertragt die Kransteuerung Korrekturwerte in Abhangigkeit des Auslegerwtnkels z» 
Prozessor 4 auf der Traverse 5, der dann auf einem relevanten programmierten zulassigen Lastwert zum Vergletch mit d< 
aktuellen Last 3 schaltet. . . . , 

rffevorder Prozessor 4 auf „Lastgewichtzulassig" erkannthat,fragteerab, ob alle vier Arretierungen 6 nchtig angeschlage 

Nach diesen zwei Abfragen wird der Horizontalsensor 7 eingeschaltet, der vorzugsweise ein auf dem Sagmac-Effekt 
' bestehendes, robustes MeSgerat sein kann, der dem Prozessor 4 jede;Abweichung aus der Horizontallage der Traverse , 
'i signalisiert und vom Prozessor 4 auf oberen und unteren Grenzwert zur Notstillsetzung der Hebezeuge uberwacht wird. 
Horizontalsensor 7 beaufschlagt mit Steuersignalen einen zweiten Hebezug, wenn z. B. mit zwei 1 2,5 Mp-Bordkranen em 
Container bewegt werden soil. An den Quer- und Langsspitzen der Traverse 5 sind paarweise weitere Sensoren 8 angebra 
mittels Reflexion Hindernisse in derTransportbahn beim Heben oder beim Senken der Last 3 erkennen und vom Prozes: 
darauf abgefragt werden. Bei Hindernissen in der Lastabsetzbahn geben diese bei Heben und Senken sinnrichtig abgefr 
Sensorgruppen 8 uber den Prozessor Signale aus, welche zur Korrektur der Hubrichtung bzw. bei Kollisionsgefahr zum Ei« 
des Nothaltes weiterverarbeitet werden. 

Weiterhin ist an den Querseiten der Traverse 5 je ein Reflex-Sensor 9 angebracht, der nach Einfahren in den Absenkungsc 
beim Senken der Last 3 automatisch die Entfernung zwischen Traverse 5 und Absetzebene 1 2 miSt und das Bremsma*6v 
den Obergang indieSchleichfahrt, einleitet. Das Bremsmandverwird geschwindigkeitsabhSngig eingeleitet. Dazu be*«r 
Prozessor 4 von einem am Rollenkorb 1 0 der traverse 5 angeschlagenen Tachogenerator 1 1 uber AD-Wandler umgeset 
Geschwindigkeit entsprechende Impulse. Beim Heben werden die Reflexsensoren 9 abgeschaltet und nicht mit zykhscr- 
abgefragt. 

Im Prozessor 4 sind atle Fahrprogramme zum Fahren mit einem Hebezeug oder zum Fahren mit zwei Hebezeugen abge 
Daraus ergibt sich f dafc die zyklische Abfrage und Aussendung von Steuersignalen nur bei den fur jedes Programrm unt 
notwendigen Sensoren und in Abhangigkeit von Heben und Senken durchgefuhrt wird. 

Der Prozessor kann durch die Universalitat der Einrichtung fur die unterschiedlichsten Grenzwerte der Hebezeuge progr< 
werden. Die Sensoren konnen vorzugsweise durch frequenzmodulierte Laserstrahlabtasttechniken, die die Reflexion d 
Strahlung in einem geeigneten Bereich nutzen, realisiert werden. Wesentlich kostengunstigere Sensoren, z. B. auf Infra 
arbeitend, sind dann einsetzbar, wenn die Lukenkanten und Lastoberseiten mit Reflexfarben oder entsprechenden Foli 
versehen werden. 

Die vorverdichtete Information kann bekannter Weise durch Kabel oder drahtlos durch Sender/Empfanger zur Kranste 
ubertragen werden. Durch SIO-Au$gange und Eingange des Obertragungsweges der vorverdichteten Inforamtion rWTt 
Datensicherung kann ein leitungsarmes Ubertragungsverfahren gewahlt werden, wobei auch der Einsatz eines spezie 
Lichtleitersignalkabels denkbar ware. 



